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Abstract 
This paper presented the development of a smart farm system of laying hens for 
farmers, especially independent herdsman from small to medium farms, who suffer loss as a 
result of declined productivity due to inability to control internal farm environment according to 
good practice in an accurate and automated manner. Our smart farm was operated based on 
fuzzy logic and Raspberry Pi to process data collected from temperature and humidity sensors 
installed inside the farm. In order to generate control signals for intra-farm temperature and 
humidity, controller devices, ventilators, cooling pad, heater, and water pump were installed in 
the area next to the farm. The experiment results showed that the system could adjust 
temperature and humidity inside the farm to appropriate levels automatically and accurately 
according to climate change outside the farm. 


































หน่ึงในภาคปศุสตัวข์องไทย (Ministry of Agricul-
ture and Cooperatives, 2015) การเลีย้งไก่ไขม่อีงค ์
ประกอบ คอื การควบคุมชนิดและปรมิาณอาหารและ 
สภาพแวดลอ้มภายในฟารม์ ไดแ้ก่ อุณหภูม ิความ 
ชื้น และแสงสว่าง สภาพแวดล้อมทีเ่หมาะสมใน
การออกไข่ (Laudharmon,1997; Devarakpitak, 
1993) ทีเ่ป็นแนวปฏบิตัทิีด่ ี(best practice) ของ
การเลีย้งไก่ไข ่คอื อุณหภูมอิยู่ระหว่าง 15–27 องศา 
เซลเซยีส ความชืน้อยู่ระหว่างรอ้ยละ 50–80 ความ
เขม้ของแสงสว่าง 200–500 ลกัซ์ โดยมรีะยะเวลา







of Agriculture and Cooperatives, 2015) 




ลกัษณะ ถูก/ผดิ ใช่/ไม่ใช่ เพื่อจําลองการตดัสนิใจ
ของผูเ้ชีย่วชาญ ต่อปัญหาทีซ่บัซอ้น ค่าระดบัความ
จรงิคลุมเครอืนัน้ใชใ้นการระบุ ค่าความเป็นสมาชกิ 
ของเซตซึง่อยู่ระหว่าง 0 และ 1 ทําใหเ้กดิระดบักึง่
ในลกัษณะของสเีทา นอกจาก ขาว และ ดาํ ซึง่มี
ประโยชน์ในการจาํลองระดบัซึง่สามารถระบุดว้ย
คําพูด เช่น "เลก็น้อย" "ค่อนขา้ง" "มาก" โดยใช้
ค่าความเป็นสมาชกิของเซตบางสว่นเป็นตวัแทน
คาํพดูเหล่าน้ี (Zadeh,1965) 
 ระบบคลุมเครอื (fuzzy system) ในภาพ
ที ่1 มขีัน้ตอนการทาํงานคอื การรบัค่าจากตวัรบัรู ้
อุณหภูมิ ความชื้น ป้อนเข้าระบบคลุมเครือใน
รปูแบบค่านําเขา้ทีช่ดัเจน (crisp input) ค่านําเขา้ 
 
ภาพท่ี 1 สว่นประกอบของระบบคลุมเครอื (Zadeh,1965) 






การอนุมาน (inference) ทีอ่าศยักฎคลุมเครอื (fuzzy 




บ้าง จากนัน้จะกระทําในส่วน THEN ของกฎข้อ
นัน้ ๆ ต่อไปผลลพัธ์ที่ได้จากส่วน THEN เป็นค่า
คลุมเครอืซึง่จะต้องถูกแปลงเป็นค่าชดัเจน (crisp 





แพร่หลายคอืวธิหีาจดุศนูยถ่์วง (centroid หรอื cen-
ter of gravity, COG) ตรรกศาสตรค์ลุมเครอืมคีวาม
เหมาะสมต่อการวจิยัครัง้น้ี 2 ประการคอื (1) ใน
สถานการณ์ทีเ่กีย่วขอ้งกบัระบบทีม่พีฤตกิรรมซบั- 
ซ้อน ซึ่งมนุษย์ยงัไม่เขา้ใจอย่างถ่องแท้ และ (2) 
ในสถานการณ์ที่เพียงแค่การประมาณความไม่
แน่นอน (uncertainty) แบบคลุมเครอื (fuzzy) แทน 
การประมาณทีแ่ม่นยาํ (exact) กใ็หผ้ลลพัธใ์นระดบั
ทีใ่ชง้านไดแ้ละประมวลผลไดร้วดเรว็ 
 ราสพเ์บอรร์ีไ่พ คอื คอมพวิเตอรข์นาด
เท่ากบับตัรเครดติ ราคาถูก ใช้ระบบปฏบิตักิาร 








มาใช ้Berckmans (2004) นําเสนอการเฝ้าระวงัและ
การวนิิจฉัยโรคหมูและไก่ โดยใช้ตวัรบัรู้ในการ
วัดค่าอุณหภูมิและตัวรับรู้น้ําหนักเพื่อหาความ 














(solenoid valve) สาํหรบัควบคุมการไหลของน้ํา 
นอกจากนัน้ Amer and Mudassir (2015) นําเสนอ
แนวคิดใหม่เกี่ยวหุ่นยนต์อัตโนมัติที่ใช้ในงาน
เกษตร ซึ่งหุ่นยนต์อตัโนมตัิน้ีสามารถฉีดพ่นยา
ฆ่าแมลง กําจดัวชัพชื หว่านปุ๋ ย หุ่นยนต์ ซึง่ควบ-
คุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโนและราสพ์
เบอรร์ีไ่พ โดยลกัษณะของหุ่นยนตม์ ี6 ขาสามารถ
เดนิหลบหลกีสิง่กดีขวางโดยตดิตัง้ตวัรบัรูอ้ลัทรา-


































 กรอบแนวคดิการวจิยั (ภาพที ่2) มตีวัแปร 
ต้น ไดแ้ก่ อุณหภูมใินฟารม์ทีว่ดัไดแ้ละความชืน้













มลีกัษณะเป็นโรงเรอืนแบบปิด ตัง้อยู่หมู่ที ่1 ตําบล
ดงมูลเหลก็ อําเภอเมอืง จงัหวดัเพชรบูรณ์ เป็น
ฟารม์ไก่ไขข่นาดเลก็ (มจีาํนวนไก่ไข ่< 50,000 ตวั 
(Devarakpitak, 1993) มไีก่ไข่ทีเ่ลีย้งในฟารม์ไก่










 1. รายการฮารด์แวร ์
  1.1 คอมพวิเตอร ์ซพียี ูIntel Core i5- 
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2430M CPU@ 2.40 GHz ฮารด์ดสิกค์วามจุ 500 
GB หน่วยความจาํ 4 GB 
  1.2 อุปกรณ์สมองกลฝังตวัเพื่อควบ- 
คุมสภาพแวดล้อมภายในฟาร์มไก่ไข่ คอื ราสพ์
เบอรร์ีไ่พ 3 (Raspberry Pi 3) 
  1.3 อุปกรณ์ควบคุมแสงสว่าง (dim-
mer) สาํหรบัควบคุมแสงใหค้งที ่
  1.4 พดัลมมอเตอรข์นาด 36 น้ิว จาํ-
นวน 2 เครื่องของระบบทําความเยน็แบบใชก้าร
ระเหยของน้ํา (evaporative cooling system) 
  1.5 อุปกรณ์ชุดแมกเนตกิคอนแทก-
เตอร์ (magnetic contactor) สาํหรบัเปิด-ปิดพดั
ลมมอเตอรแ์ละเครือ่งทาํน้ําอุ่น 
  1.6 ตัวรบัรู้ ดีเอชที 11 สําหรบัวดั
ความชืน้และอุณหภูม ิในช่วงความชืน้สมัพทัธ ์20 
ถงึ 90% และช่วงอุณหภูม ิ0 ถงึ 50 องศาเซลเซยีส 
  1.7 แผงรงัผึง้ขนาดกวา้ง 30 เซนต-ิ
เมตร สงู 180 เซนตเิมตร หนา 15 เซนตเิมตร 
  1.8 อุปกรณ์ทาํน้ําอุ่น (heater) 4,500 
วตัต ์
 2. รายการซอฟตแ์วร ์
  2.1 ระบบปฏบิตักิารวนิโดวส ์7 Ul-
timate Service Pack 1 
  2.2 โปรแกรมจําลองการทํางานตวั-
แบบตรรกศาสตร์คลุมเครือสําหรบัการควบคุม
ผลติภาพไข่ไก่ ใชโ้ปรแกรมแลปววิ (Labview) รุ่น 
2014 
  2.3 อุปกรณ์ราสพเ์บอรร์ีไ่พทีใ่ชร้ะบบ 
ปฏบิตักิารราสเบยีนเจสซีร่สิ รุ่น 4.4 (Raspbian 
Jessie Lite version 4.4) 
  2.4 โปรแกรมไฟลซ์ลิล่า (FileZilla) 









เป็น 3 เซต (ตาราง 1) และแบ่งความชืน้สมัพทัธ์
ออกเป็น 3 เซต (ตาราง 2) 
ตาราง 1 การแบ่งเซตอุณหภูม ิ
เซตอุณหภูม ิ
เยน็ (cold) อบอุ่น (warm) รอ้น (hot) 
0 – 22°C 17 – 30°C 27 – 50°C 
ตาราง 2 การแบ่งเซตความชืน้สมัพทัธ ์
เซตความชืน้สมัพทัธ ์
แหง้ (dry) ปกต ิ(normal) เปียก (wet) 
0 – 25% 17.5 – 30% 27 – 50% 
 










2 สว่น ไดแ้ก่ สว่นเครื่องทาํน้ําอุ่นประกอบดว้ย 3 
เหตุการณ์ และส่วนพดัลมประกอบด้วย 9 เหตุ-
การณ์ รวมเป็น 12 เหตุการณ์ อนัเป็นผลจากการ
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จบัคู่ระหว่างสมาชกิของเซตอุณหภูม ิ(3 ระดบั) 
สมาชกิของเซตความชื้น (3 ระดบั) และสถานะ 
การทํางานของเครื่องทําน้ําอุ่น (2 สถานะ) ดงัน้ี 
(1) อากาศเย็นความชื้นน้อย พดัลมจะหมุนเรว็ 
(2) อากาศเยน็ความชืน้ปกต ิพดัลมจะหมุนปาน
กลาง (3) อากาศเยน็ความชืน้สูง พดัลมจะหมุน
ชา้ (4) อากาศอุ่นความชืน้น้อย พดัลมจะหมุนชา้ 
(5) อากาศอุ่นความชื้นปกติ พดัลมจะหมุนปาน
กลาง (6) อากาศอุ่นความชื้นสูง พดัลมจะหมุน
เรว็ (7) อากาศรอ้นความชืน้น้อย พดัลมจะหมุน
เรว็ (8) อากาศรอ้นความชืน้ปกต ิพดัลมจะหมุน
เรว็ (9) อากาศรอ้นความชืน้สงู พดัลมจะหมุนเรว็ 
(10) อากาศเยน็ เครื่องทําน้ําอุ่นจะทํางาน (11) 
























ขึน้ (ภาพที ่3) มขีนาดกวา้ง 4 เมตร ยาว 8 เมตร สงู 
2.30 เมตร เป็นฟารม์แบบปิดทัง้ 5 ดา้น อุปกรณ์
ภายในฟารม์ประกอบไปดว้ยพดัลมทําความเยน็ 
ขนาด 36 น้ิวจํานวน 2 ตวั แผงรงัผึง้ขนาดกวา้ง 
300 เซนติเมตรสูง180 เซนติเมตร แท้งค์น้ําใต้
ดนิขนาดเสน้ผ่านศูนยก์ลาง 1 เมตร ลกึ 2 เมตร 
ชุดควบคุมการปรบัสภาพแวดลอ้มในฟารม์ไก่ไข่
ประกอบด้วยพัดลมดูดอากาศ แผงรังผึ้ง ปัม๊น้ํา
ขนาด 1 แรงมา้ (ภาพที ่4) และเครื่องทาํน้ําอุ่นขนาด 
4,500 วตัต ์
 
ภาพท่ี 3 ผงัระบบฟารม์ไก่ไขแ่บบสมารต์ 
 
 การติดตัง้ชุดควบคุมการปรับสภาพ-
แวดลอ้มในฟารม์ไก่ไข่ (ภาพที ่5) ประกอบดว้ย
ราสพ์เบอร์รี่ไพ ซึ่งมพีอร์ต GPIO นําเขา้ที่ขา 7 
สําหรบัเชื่อมต่อกบัตวัรบัรู ้ดเีอชท ี11 และส่งสญั-






















  1.1 ฟังก์ชนัความเป็นสมาชิกของ
ตวัแปร 
 นําเขา้ความชืน้ ดงัในภาพที ่6 จะเหน็ว่า 
ฟังกช์นัความเป็นสมาชกิแบ่งออกเป็น 3 ช่วง คอื 
แห้ง (dry) ปกติ (normal) และเปียก (wet) โดยแกน 
Y แสดงถงึค่าฟังกช์นัความเป็นสมาชกิ และแกน X 
แสดงถงึช่วงเวลาของความชืน้ 
 
ภาพท่ี 6 ฟังกช์นัความเป็นสมาชกิของตวัแปรนํา 
เขา้ความชืน้ 
  1.2 ฟังกช์นัความเป็นสมาชกิของตวั- 
แปรนําเขา้อุณหภูม ิ(ภาพที ่7) แบ่งเป็น 3 ช่วง คอื 
เยน็ (cold) อบอุ่น (warm) และรอ้น (hot) ค่าของ
แต่ละช่วง โดยแกน Y แสดงถึงค่าฟังก์ชนัความ
เป็นสมาชกิ และแกน X แสดงถงึช่วงของอุณหภูม ิ
 
ภาพท่ี 7 ฟังกช์นัความเป็นสมาชกิของตวัแปรนํา 
เขา้อุณหภูม ิ
  1.3 ฟังกช์นัความเป็นสมาชกิของตวั-
แปรตามค่าดวิตี ้(duty) ทีเ่ป็นสญัญาณดจิทิลัสาํหรบั
ควบคุมพดัลมของระบบทําความเยน็ (ภาพที ่8) 
แบ่งเป็น 3 ช่วงโดยมคี่าระหว่าง 0 ถงึ 255 
  1.4 ฟังกช์นัความเป็นสมาชกิของตวั-
แปรตามค่าดวิตีท้ีเ่ป็นสญัญาณดจิทิลัสาํหรบัเครื่อง
ทาํน้ําอุ่น (ภาพที ่9) แบ่งเป็น 3 ช่วงโดยมค่ีาระหวา่ง 
0 ถงึ 255 









 2. กฎคลุมเครอื 
  กฎคลุมเครอืทีใ่ชใ้นกระบวนการทาํ
ใหค้ลุมเครอืและกระบวนการทําใหไ้ม่คลุมเครอือยู่








ไขแ่บบสมารต์ แบ่งการประเมนิออกเป็น 2 สว่น 
ไดแ้ก่ 
 ส่วนท่ี 1 การประเมนิผลดว้ยวธิกีารจาํ- 
ลองการทาํงาน (simulation) ดว้ยโปรแกรมแลปววิ 
















และเครื่องทําน้ําอุ่น (ภาพที่ 12) ได้ผลดงัน้ี เมื่อ




เครอืระดบัภาคสนามดาํเนินไปพรอ้ม ๆ  กบัการประ- 










ไก่ไขใ่นช่วงเชา้ระหว่างเวลา 10.39 น. (เป็นเวลาที่




ภาพท่ี 13 ค่าการควบคุมอุณหภูมขิองสมารต์ฟารม์ 
ในช่วงเชา้ 
 จากภาพที ่13 จะเหน็ว่า อุณหภูมภิายใน
ฟารม์ช่วงแรกสงูกว่าระดบัปานกลางเลก็น้อย (29 
องศาเซลเซยีส) ระบบจงึปรบัอุณหภูมใิหต้ํ่าลง แต่
เมื่อเวลา 10.04 น. อุณหภูมภิายนอกมกีารปรบัเพิม่ 
ขึน้แบบแกว่ง 1 ถึง 2 องศาเซลเซยีส แต่ระบบ
สามารถควบคุมอุณหภูมภิายในฟารม์ใหอ้ยู่ทีร่ะดบั 
เหมาะสม (28 องศาเซลเซยีส) ไดอ้ย่างคงที ่
 ผูว้จิยัปิดระบบสมารต์ฟารม์และเปิดระ-
บบสมาร์ตฟาร์มใหเ้ริม่ทํางานอกีครัง้ตัง้แต่เวลา 





15 เป็นการวดัผลตัง้แต่เวลา 10:39 น. ถงึ 11:59 น. 
ความชื้นภายในฟาร์มสูงกว่าความชื้นภายนอก
ประมาณร้อยละ 10 โดยปรับและรักษาให้อยู่ใน 
ช่วงที่เหมาะสมและค่อนขา้งคงที่ตลอดการทด-
สอบในขณะทีค่วามชืน้ภายนอกฟารม์ลดลงในช่วง
หลงั (ตัง้แต่เวลา 11.27 น. เป็นต้นไป) ของการ
ทดสอบ 
 











 ผลการทดลองในช่วงเวลา 15.42 น. ถงึ 
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